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1.   Kontrol sistemlerinin tanıtımı, Geri beslemeli kontrolörler, Matlab, Simulink sürekli 

zaman uygulamaları, transfer fonksiyonları [1-5] 

801400805441  Kendinden Ayarlamalı Kontrol Sistemleri  [1-5] 

Birbirini içsel olarak etkilemeyen dört tank birbirine seri olarak bağlı birinci tank 

çıkış değişkeni birinci derece sistem cevabı veriyor. İkinci tank çıkış değişkeni ikinci 

derece sistem cevabı veriyor. Üçüncü ve dördüncü derece sistem cevapları sırası 

ile tank 3 ve 4 çıkışlarından elde ediliyor. 
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>> plot(ScopeData.time, ScopeData.signals.values) 

>> 

Su ısıtıcı sıcaklık ölçer ve kontrolör seri bağlı kapalı hat 
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PI kontrolör integral zamanı TI=2s sabit değerinde iken Kc dört farklı değer için 

kontrol edilen değişimi 

PID kontrolör integral zamanı TI=2s ve türev zamanı TD=10 s sabit değerlerinde iken 

türev ifadesi üzerindeki filtreleme farklı miktarlar (N=1000, 10, 0.1) kullanımında Kc 

dört farklı değer için kontrol edilen değişimi 
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Sürekli zamanda uygulamalar: 

𝑓 = −12 + 15𝑡𝑒−5𝑡 + 25𝑒−8𝑡
 

Laplace fonksiyonlarının tersini alarak sürekli zamanda fonksiyon elde edilmesi 

𝑌 𝑠 =
15
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+
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(𝑠 + 8)
−

12

𝑠
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Transfer fonksiyonları 

>> d=[1 4]; 

>> b=[1 3]; 

>> c=[6]; 

>> c=conv(conv(d,b),c) 

c = 

     6    42    72 

𝐺 𝑠 =
6

6 𝑠 + 4 𝑠 + 3
=

6

6𝑠2 + 42𝑠 + 72
 

>> d=[1 5]; 

>> b=[1 6]; 

>> c=[1 7]; 

>> c=conv(conv(d,b),c) 

c = 

     1    18   107   210 
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𝐺 𝑠 =
8(𝑠 + 3)

(𝑠 + 5)(𝑠 + 6)(𝑠 + 7)
=

8(𝑠 + 3)

𝑠3 + 18𝑠2 + 107𝑠 + 210
 

Gain=8 

Zero=-3 

Kutuplar üç adet=  -5, -6, -7 
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>> pay=[8 24]; 

>> payda=[1 18 107 210]; 

>> sys=tf(pay,payda)  

sys = 

           8 s + 24 

  -------------------------- 

  s^3 + 18 s^2 + 107 s + 210 

Continuous-time transfer function. 

>> pzmap(sys) 

Yukarıdaki karmaşık sayı düzleminde tüm kutuplar (x) negatif yarı düzlemde olduğundan 

sistem kararlıdır. 


